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Arbeitskammer 

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Arbeitskammer fur eine Strahlanla- 
ge, die mit einem Roboterarm zur Manipulation eines zu strahlenden 
Werkstucks zu versehen ist, wobei die Arbeitskammer eine Kammerwand 
mit einer Zugangsoffnung zur Einfuhrung des Roboterarms aufweist, und 
wobei im Bereich der Zugangsoffnung eine Dichteinrichtung vorgesehen 
ist, die zwischen Roboterarm und Kammerwand abdichtet. 

In einer derartigen Arbeitskammer konnen insbesondere kompliziert 
geformte Werkstucke gestrahlt werden, wobei die Werkstucke mit Hilfe des 
Roboterarms in die und aus der Arbeitskammer gebracht werden. Hierbei 
muss die Dichteinrichtung dafur sorgen, dass wahrend des Strahlens im 
Bereich der Zugangsoffnung kein Strahlmittel aus der Arbeitskammer 
austreten kann. Bei bestimmten Anwendungen kann es dabei wun- 
schenswert sein, den Roboterarm und damit das Werkstuck wahrend des 
Strahlvorgangs zu bewegen. In diesem Fall muss die Dichteinrichtung eine 
Bewegbarkeit des Roboterarms entlang einer oder um eine Achse ermogli- 
chen. 

Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine Arbeitskammer der 
eingangs genannten Art dahingehend weiterzubilden, dass eine besonders 
kostengunstige, das heilSt konstruktiv und apparativ wenig aufwandige 
Abdichtung zwischen Roboterarm und Arbeitskammer moglich ist. 

Die Losung dieser Aufgabe erfolgt durch die Merkmale des Anspruchs 1 
und insbesondere dadiarch, dass an dem Roboterarm ein Dichtelement 



befestigt ist, das um die Langsachse des Roboterarms drehbar ist und das 
bei in die Kammer eingefuhrten Roboterarm zwischen diesem und der 
Kammerwand abdichtet. 

ErfindungsgemaJS kann die Abdichtung zwischen Roboterarm und Kam- 
merwand konstruktiv besonders einfach dadurch erzielt werden, dass der 
Roboterarm wahrend des Strahlvorgangs mit dem daran befestigten 
Dichtelement gegen die Kammerwand gedruckt gehalten wird, so dass 
"eine~Abdichtung gewahrleistet ist und dennoch eine Rotationsbewegung 
des Roboterarms moglich ist, um ein gutes Strahlergebnis zu erzielen. 

ErfindungsgemaJS sind - mit Ausnahme des um die Langsachse des Robo- 
terarms drehbaren Dichtelementes - keinerlei bewegte Teile erforderlich. 
Die erfindungsgemafie Dichteinrichtung muss nicht verriegelt oder ander- 
weitig gekoppelt werden, so dass die Zykluszeiten beim Strahlen eines 
Werkstucks minimiert sind, da der Roboterarm, an dessen vorderem Ende 
ein zu strahlendes Werkstuck befestigt ist, lediglich in die Arbeitskammer 
eingefahren und mit einer vorbestimmten Mindestanpresskraft gegen die 
Kammerwand gedruckt gehalten werden muss. Da das Dichtelement 
relativ zu dem Roboterarm drehbar ist, kann sich dieser auch bei an die 
Kammerwand angepresstem Dichtelement relativ zu letzterem drehen. 

Somit lassen sich erfindungsgemaiS einerseits konstruktive Einsparungen 
erzielen. Andererseits ist eine Minimierung der Zykluszeit moglich. 

Vorteilhafte Ausfuhrungsformen der Erfindung sind in der Beschreibung, 
der Zeichnung sowie den Unteranspruchen beschrieben. 

Nach einer ersten vorteilhaften Ausfuhrungsform kann das Dichtelement 
alleine durch Anpressen des Roboterarms gegen die Kammerwand in 



einen dichtenden Ein griff mit der Kammerwand bringbar sein. Bei dieser 
Ausfuhrungsform wird auf jegliche Verriegelungselemente, wie beispiels- 
weise Stellzylinder, Magnetverschlvisse oder dergleichen verzichtet, wo- 
durch far eine Verringerung des konstruktiven Aufwands und der erziel- 
baren Zykluszeiten sehr gute Bedingungen geschaffen sind. 

Nach einer weiteren Ausfuhrungsform der Erfindung kann nicht nur am 
Roboterarm sondern auch an der Kammerwand ein Dichtelement vorgese- 
hen sein, wobei diese beiden Dichtelemente miteinander zusammenwirken 
konnen. Grundsatzlich ist es jedoch ausreichend, wenn nur an dem Robo- 
terarm ein Dichtelement vorgesehen ist, wobei das Dichtelement im abge- 
dichteten Zustand mit dem Rand der Zugangsoffnung in Eingriff tritt. 

ErfindungsgemaS muss das Dichtelement nicht notwendigerweise einteilig 
ausgebildet sein. So ist es nach einer weiteren Ausfuhrungsform der 
Erfindung moglich, dass das Dichtelement zwei Teile aufweist, von denen 
eines fest am Roboterarm befestigt ist und das andere relativ zum einen 
um die Langsachse des Roboterarms drehbar ist. 

Nach einer weiteren vorteilhaften Ausfuhrungsform liegt das Dichtelement 
nicht nur aufierhalb der Arbeitskammer an, sondern es erstreckt sich bei 
in die Arbeitskammer eingefuhrtem Roboterarm bis in das Innere der 
Arbeitskammer. Bei einer solchen Ausfuhrungsform weist das Dichtele- 
ment eine Erstreckung in Langsrichtung des Roboterarms auf, wodurch 
eine Ausbildung moglich wird, die es ermoglicht, dass der Roboterarm 
wahrend des Strahlvorgangs, das hei&t im abgedichteten Zustand, nicht 
nur gedreht, sondern auch entlang seiner Langsachse bewegt wird. Eine 
solche Ausfuhrungsform kann beispielsweise dadurch erhalten werden, 
dass das Dichtelement zwei Teile aufweist, die teleskopierbar sind, das 
heiiSt, die ineinander schiebbar sind, wodurch trotz einer linearen Bewe- 



gung des Roboterarms eine Abdichtung zwischen Roboteraxm und Kam- 
merwand erhalten bleibt. 

Hierbei kann es weiter vorteilhaft sein, wenn das Dichtelement einen 
Hohlraum aufweist, der mit Ablaufoffnungen fur Strahlmittel versehen ist. 
Ein solcher Hohlraum kann beispielsweise dichtende Abschnitte, nach Art 
einer Labyrinthdichtung oder Lamellendichtung aufweisen. 

Nach einer weiteren vorteilhaften Ausfuhrungsform kann das Dichtele- 
ment einen Ringsteg aufweisen, der mit dem Aufienumfang der Zugangs- 
offnung in Eingriff bringbar ist. Bei dieser Ausfuhrungsform ist gewahr- 
leistet, dass das Dichtelement stets zentriert in der Zugangsoffnung gehal- 
ten ist, wenn das Strahlvorgang beginnt. 

Nach einer weiteren vorteilhaften Ausfuhrungsform kann zumindest ein 
Teil des Dichtelements relativ zu dem Roboteraxm entlang dessen Langs- 
achse verschiebbar sein, wenn das Dichtelement von dem Roboteraxm 
gegen die Kammerwand angepresst ist. Bei dieser Ausfuhrungsform ergibt 
sich eine Langsverschiebbaxkeit des Roboteraxms auch im abgedichteten 
Zu stand. 

Nach einer weiteren Ausbildung der Erfindung kann das Dichtelement 
gegen die Kraft einer Feder in Richtung der Langsachse des Roboteraxms 
bewegbar sein. Bei dieser erfindungsgemaSen Ausbildung wird das Dicht- 
element durch eine Feder in Richtung der Kammerwand vorgespannt, so 
dass auch eine Ruckzugsbewegung des Roboterarms zunachst den dich- 
tenden Eingriff zwischen Dichtelement und Kammerwand nicht aufhebt. 
Erst wenn die Ruckzugsbewegung des Roboterarms einen bestimmten 
Wert uberschreitet, lost sich das Dichtelement von der Kammerwand 
zusammen mit dem Roboterarm. 



Fur eine besonders gute Abdichtung kann der Roboterarm innerhalb des 
Dichtelements durch eine zusatzliche Dichtung, insbesondere einen 
Gummibalg, geschiitzt sein. Auch kann es vorteilhaft sein, an der zur 
Arbeitskammer gerichteten Seite des Dichtelements zusatzlich ein Ab- 
streifelement anzuordnen, so dass bei einer Ruckzugsbewegung des Robo- 
terarms und bei gleichzeitig, beispielsweise durch die Kraft einer Feder, 
gegen die Kammerwand gedriicktem Dichtelement eine zusatzliche Ab- 
dichtung zwischen dem Roboterarm und dem Dichtelement selbst ge- 
schaffen ist. 

Nach einem weiteren Aspekt der Erfindung betrifft diese ein Verfahren 
zum Abdichten zwischen einer Kammerwand einer Arbeitskammer fur 
eine Strahlanlage und einem in die Arbeitskammer durch eine Zugangs- 
offnung eingefuhrten Roboterarm, wobei an dem Roboterarm oder an der 
Kammerwand ein Dichtelement befestigt ist. Bei dem erfindungsgemafien 
Verfahren wird zu jedem Zeitpunkt wahrend eines Strahlvorgangs entwe- 
der der Roboterarm mit einer festgelegten Mindestanpresskraft gegen das 
Dichtelement gedriickt oder alternativ wird das Dichtelement von dem 
Roboterarm direkt oder indirekt mit dieser Mindestanpresskraft gegen die 
Kammerwand gedriickt, um dadurch eine Abdichtung zwischen Kammer- 
wand und Roboterarm zu erzielen. 

Mit dem erfindungsgemafien Verfahren kann auf einfachste Weise eine 
Abdichtung wahrend des Strahlvorgangs erzielt werden, indem der Robo- 
terarm stets mit einer solchen Mindestkraft gegen die Kammerwand ge- 
driickt wird, dass eine Abdichtung gewahrleistet ist. Hierbei ist es grund- 
satzlich unerheblich, ob das Dichtelement an der Kammerwand oder an 
dem Roboterarm vorgesehen ist. Es muss lediglich gewahrleistet sein, 
dass die dichtende Wirkung durch den Roboterarm selbst hervorgerufen 



wird, der mit der festgelegten Mindestanpresskraft die Dichtwirkung 
erzielt. 

Das erfindungsgemaiSe Verfahren ermoglicht es, dass der Roboterarm 
wahrend des Strahlvorgangs um seine Langsachse gedreht und/oder 
entlang seiner Langsachse bewegt wird, wobei in beiden Fallen die Dicht- 
wirkung erhalten bleibt. 

Wenn eine Dichtwirkung auch bei einer Ruckzugsbewegung des Roboter- 
arms gewahrleistet sein soil, kann die Mindestanpresskraft zumindest 
teilweise durch die Kraft einer Feder aufgebracht werden. 

Nachfolgend wird die vorliegende Erfindung rein beispielhaft anhand 
vorteilhafter Ausfuhrungsformen und unter Bezugnahme auf die beigefug- 
ten Zeichnungen beschrieben. Es zeigen: 

Fig. 1 eine erste Ausfuhrungsform einer Arbeitskammer; 

Fig. 2 eine zweite Ausfuhrungsform einer Arbeitskammer; 

Fig. 3 eine dritte Ausfuhrungsform einer Arbeitskammer; und 

Fig. 4 eine vierte Ausfuhrungsform einer Arbeitskammer. 

Nachfolgend werden verschiedene Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung 
anhand der beigefugten Figuren beschrieben, wobei fur gleiche Bauteile 
zur vereinfachten Darstellung gleiche Bezugszeichen verwendet werden. 

Fig. 1 zeigt eine erste Ausfuhrungsform einer Arbeitskammer 12 fur eine 
Strahlanlage, die mit einem Roboterarm 10 zur Manipulation eines zu 
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strahlenden Werkstiicks (nicht dargestellt) versehen ist, das am vorderen 
(in den Figuren rechten) Ende des Roboterarms 10 befestigt ist. 

Im Rahmen der vorliegenden Erfmdung wird unter der Bezeichnung "Ro- 
boterarm" jedes Teil verstanden das von einem Roboterantrieb manipu- 
lierbar ist und zur Aufnahme eines Werkstiicks geeignet ist. Das heifit bei 
dem mit der Bezeichnung "Roboterarm" bezeichneten Bauteil kann es sich 
entweder um den Roboterarm selbst oder um einen an diesen ange- 
schraubten Adapter oder dergleichen handeln. 

Die auSer an ihrer Vorderseite allseitig geschlossene Arbeitskammer 12 
weist an ihrer Vorderseite eine Kammerwand 14 auf, die eine Zugangsoff- 
nung 16 zum Einfuhren des Roboterarms 10 besitzt. Im Innern der Ar- 
beitskammer 12 ist eine (nicht dargestellte) Strahleinrichtung vorgesehen, 
die Strahlmittel in einem Strahlkegel auf einen Arbeitsbereich innerhalb 
der Arbeitskammer 12 schleudert, in dem sich ein von dem Roboterarm 
gehaltenes Werkstuck befindet. 

Bei der in Fig. 1 dargestellten Ausfuhrungsform ist die Kammerwand 14 
im Bereich der Zugangsoffnung 16 an ihrer Aufienflache mit einem um- 
laufenden Gehauseflansch 18 versehen, dessen vordere Stirnflache zur 
Anlage eines Dichtelements 20 dient, das an dem Roboterarm 10 ange- 
ordnet ist. 

Das Dichtelement 20 ist am Aufienumfang des Roboterarms 10 befestigt 
und liegt an einer Stufe 11 des Roboterarms 10 an. Das Dichtelement 20 
ist mit dem Roboterarm drehbar verbunden, das heiSt es ist um die 
Langsachse A des Roboterarms drehbar, und besitzt einen Querschnitt, 
der groSer als derjenige der Zugangsoffnung 16 ist. Beim dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel ist der Querschnitt des Dichtelements 20 sogar noch 
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etwas gro&er als die Au&enabmessung des Gehauseflansches 18, so dass 
gewahrleistet ist, dass das Dichtelement 20 die Zugangsoffnung 16 dich- 
tend uberdeckt, wenn es von dem Roboterarm gegen die Kammerwand 14 
angedruckt wird. 

Bei der in Fig. 1 dargestellten Ausfuhrungsform wird zu Beginn eines 
Strahlvorgangs der Roboterarm 10 zusammen mit einem Werksttick, das 
an dessen vorderem Ende befestigt ist, durch die Zugangsoffnung 16 in 
die Arbeitskammer 12 eingefuhrt. Anschliefeend wird der Roboterarm 10 
mit einer vorbestimmten Mindestanpresskraft in Richtung der Kammer- 
wand 14 gedrtickt gehalten, so dass das am Roboterarm 10 befestigte 
Dichtelement 20 gegen den Gehauseflansch 18 der Arbeitskammer 12 
gedrtickt gehalten wird. Hierdurch ist eine Abdichtung zwischen Roboter- 
arm 10 und Kammerwand 14 gewahrleistet, wobei gleichzeitig eine Rotati- 
on des Roboterarms 10 um die Achse A, das heifit entlang des Rotations- 
winkels R, moglich ist, da eine Drehbewegung zwischen Roboterarm 10 
und Dichtelement 20 aufgrund der drehbaren Befestigung des Dichtele- 
ments 20 an dem Roboterarm 10 moglich ist. Nach Beendigung des 
Strahlvorgangs muss der Roboterarm 10 lediglich zurtickgezogen werden, 
das heilSt weder zum Herstellen noch zum Auflosen des dichtenden Ein- 
griffs zwischen Roboterarm 10 und Kammerwand 14 sind weitere MalS- 
nahmen als ein Bewegen des Roboterarmes erforderlich, da das Dichtele- 
ment 20 alleine durch Anpressen des Roboterarms 10 gegen die Kammer- 
wand 14 in einen dichtenden Eingriff mit der Kammerwand 14 gebracht 
wird. 

Bei der in Fig. 2 dargestellten Ausfuhrungsform ist ein Dichtelement 30 
vorgesehen, das mehrteilig aufgebaut ist und sowohl eine Rotation des 
Roboterarms 10 um den Winkel R wie auch eine Langsbewegung entlang 
der Achse A ermoglicht. 



Das in Fig. 2 dargestellte Dichtelement 30 weist einen Dichtflansch 32 
auf, der fest, das heiSt nicht verdrehbar am Roboterarm 10 im Bereich der 
Stufe 1 1 befestigt ist. Der Dichtflansch 32 ist mit einer Dichthulse 34 
drehbar verbunden, die sich von der Au&enseite der Kammerwand 14 bis 
in das Innere der Arbeitskammer 12 erstreckt. Die Dichthulse 34 weist 
insgesamt drei verschieden gro&e AuJSendurchmesser auf, wobei sich der 
gro&te Aufeendurchmesser 35 au&erhalb der Arbeitskammer 12 befindet. 
Dieser grofite AuSendurchmesser 35 geht uber einen gestuften Abschnitt, 
der einen Ringsteg 33 bildet, in einen Bereich mit mittleren Aufiendurch- 
messer uber, der etwa dem Innendurchmesser der Zugangsoffnung 16 
entspricht, wobei dieser Abschnitt 36 mit mittlerem Aufiendurchmesser 
sich bereits bis in das Innere der Arbeitskammer 12 erstreckt. Uber einen 
weiteren gestuften Abschnitt schliefit sich ein weiterer Bereich mit dem 
kleinsten Au&endurchmesser 37 an. 

Durch den Dichtflansch 32 ist somit ein Hohlraum 38 zwischen Dicht- 
flansch und Roboterarm 10 gebildet, wobei in diesem Hohlraum am Robo- 
terarm 10 mehrere Gummilamellen 39 mit verschiedenen Au&endurch- 
messern angeordnet sind, die an den Innendurchmesser der Dichthulse 
34 angepasst sind. Hierdurch ergibt sich insgesamt eine Labyrinthdich- 
tung. Fur Strahlmittel, das dennoch in den Hohlraum 38 innerhalb der 
Dichthulse 34 eingedrungen ist, sind an der Unterseite der Dichthulse 34 
mehrere Ablaufoffnungen 3 1 vorgesehen, die einen Austritt von Strahlmit- 
tel aus dem Hohlraum 38 in das Innere der Arbeitskammer ermoglichen. 

Die beiden Teile 32 und 36 des in Fig. 2 dargestellten Dichtelements, das 
heifit der Dichtflansch 32 und die Dichthulse 36 sind uber Druckfedern 
40 gegeneinander vorgespannt. Gleichzeitig bildet die Dichthulse 34 an 



10 



ihrem ruckwartigen Ende einen Anschlag 42, so dass diese nicht vom dem 
Dichtflansch 32 getrennt werden kann. 

Bei der in Fig. 2 dargestellten Ausfuhrungsform muss der Roboterarm 10 
mit daran befestigtem Werkstuck wiederum nur durch die Zugangsoff- 
nung 16 in das Innere der Arbeitskammer 12 eingefahren werden, bis der 
Ringsteg 33 der Dichthulse 34 am AuSenrand der Zugangsoffnung 16 
anliegt. AnschlieiSend wird der Roboterarm 10 mit einer vorbestimmten 
Mindestanpresskraft gegen die Kammerwand 14 gedrfickt, so dass eine 
Abdichtung zwischen Roboterarm 10 und Kammerwand 14 gewahrleistet 
ist. 

Da die beiden Teile 32 und 34 des Dichtelements 30 relativ zueinander 
drehbar sind, kann der Roboterarm 10 um.die Achse A entlang des Dreh- 
winkels R verdreht werden. Daruber hinaus ist es jedoch auch moglich, 
den Roboterarm 10 in Richtung der Langsachse A in die Arbeitskammer 
hinein und aus dieser heraus zu verschieben. Wird der Roboterarm 10 in 
die Arbeitskammer hinein bewegt, so werden die Federn 40 komprimiert. 
Bei einer Ruckzugsbewegung bringen die Federn 40 die erforderliche 
Mindestanpresskraft auf, so dass die Dichthulse 36 stets an die Kammer- 
wand 14 angepresst wird, auch wenn sich der Roboterarm 10 aus der 
Arbeitskammer 1 2 zuruckzieht. Somit ist nicht nur eine Drehung entlang 
des Drehwinkels R sondern auch eine Oszillation in Richtung X wahrend 
des Strahlbetriebs moglich. 

Bei der in Fig. 3 dargestellten Ausfuhrungsform ist ebenfalls eine Drehung 
um den Drehwinkel R sowie eine Langsbewegung in Richtung X moglich, 
wenn sich der Roboterarm 10 abgedichtet innerhalb der Arbeitskammer 
12 befmdet. 



Bei dieser Ausfuhrungsform ist ein Dichtelement 50 vorgesehen, das eine 
Dichthulse 51 aufweist, die drehbar am Roboterarm 10 befestigt ist. Die 
Dichthulse 5 1 ist topfartig ausgebildet und weist an ihrem ruckwartigen 
Ende einen nach aufSen vorragenden Flanschabschnitt 52 auf, mit dem 
die Dichthulse 51 dichtend am Rand der Zugangsoffnung 16 der Kam- 
merwand 14 angelegt werden kann. Im Bereich der vorderseitigen 
Austrittsoffnung fur den Roboterarm 10 ist an der Stirnseite der 
Dichthulse 5 1 ein Abstreifgummi 53 befestigt, durch den der Roboterarm 
10 gesteckt ist, der fur eine weitere Abdichtung sorgt. 

An der Stufe 1 1 des Roboterarms 1 0 ist eine Halteeinheit 60 drehbar 
gelagert, an der mehrere sich parallel zur Achse A des Roboterarms 10 
erstreckende Fuhrungssaulen 62 befestigt sind. Die Fuhrungssaulen 62 
sind relativ zu der Halteeinheit 60 entlang der Achse A verschiebbar und 
weisen an ihrem ruckwartigen Ende einen Endanschlag 63 auf. Zwischen 
der Halteeinheit 60 und dem inneren, vorderen Ende der Dichthulse 51 
sind mehrere Fedem 64 vorgesehen, welche die Dichthulse 51 relativ zum 
Roboterarm 10 vorspannen. 

Im Inneren des durch die Dichthulse 5 1 gebildeten Hohlraums 58 ist der 
Roboterarm 10 mit einem zusatzlichen Gummibalg 59 fur eine Abdichtung 
versehen. 

Bei der in Fig. 3 dargestellten Ausfuhrungsform ist es wiederum ausrei- 
chend, wenn der Roboterarm 10 mit daran befestigtem Werkstuck vor 
einem Strahlvorgang in das Innere der Arbeitskammer 12 eingefuhrt wird, 
bis der Flanschabschnitt 52 der Dichthulse 51 am Aufienumfang der 
Zugangsoffnung 16 dichtend anliegt. Anschlie&end wird der Roboterarm 
10 mit einer Mindestanpresskraft gegen die Kammerwand 14 gedruckt, so 
dass der abdichtende Eingriff erhalten bleibt. In diesem Zustand ist eine 
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Rotation um die Achse A entlang des Drehwinkels R moglich. Aufierdem 
kann der Roboterarm 10 auch in Richtung X entlang der Achse A verfah- 
ren werden. Wenn sich der Roboterarm 10 aus der in Fig. 3 dargestellten 
Stellung weiter nach rechts bewegt, werden die Federn 64 zusammenge- 
druckt und die Fuhrungssaulen 62 bewegen sich nach hinten aus der 
Halteeinheit 60 hinaus. Hierdurch ist es moglich, dass der Roboterarm 10 
abgedichtet um einen Abstand in das Innere der Arbeitskammer 12 hin- 
eingeschoben wird, der in etwa der Tiefe der Dichthulse 51 entspricht. 
Wird der Roboterarm- 10 anschlie&end entlang der Achse A aus der Ar- 
beitskammer 12 zurfickgezogen, bleibt der dichtende Eingriff zwischen der 
Dichthulse 51 in der Kammerwand 14 aufgrund der Kraft der Federn 64 
stets erhalten. 

Bei dem in Fig. 4 dargestellten Ausfuhrungsbeispiel weist das Dichtele- 
ment 70 eine Dichthulse 71 auf, die im Wesentlichen der Dichthulse 51 
von Fig. 3 entspricht, wobei jedoch an der Unterseite der Dichthulse 71 
schlitzartige Austrittsoffnungen 72 zum Austritt von Strahlmittel vorgese- 
hen sind. An der vorderen, aufieren Stirnseite der Dichthulse 71 ist wie- 
derum ein Abstreifgummi 73 befestigt, der fur eine Abdichtung gegenuber 
dem Roboterarm 10 sorgt. Bei dieser Ausfuhrungsform ist im Bereich der 
Stufe 1 1 eine zweite Dichthulse 74 vorgesehen, die ebenfalls topfartig 
ausgebildet ist und die einen etwas kleineren Aufiendurchmesser auf- 
weist, als der Innendurchmesser der Dichthulse 7 1 betragt, so dass beide 
Hulsen ineinander gesteckt werden konnen. Zwischen dem Boden der 
Dichthulse 74 und dem Boden der Dichthulse 71 ist eine Feder 75 vorge- 
sehen, die beide Hulsen gegeneinander vorspannt. 

Auch bei dieser Ausfuhrungsform ist sowohl eine Rotation um die Achse A 
entlang des Winkels R wie auch eine Langsverschiebung in Richtung X 
moglich, wobei eine Abdichtung zwischen Roboterarm 10 und Gehause- 
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wand 14 aufrechterhalten bleibt. Wird der Roboterarm 10 aus der in Fig. 4 
dargestellten Position weiter nach rechts verschoben, so wird die Feder 75 
komprimiert und die Dichthulse 74 dringt weiter in das Innere der Dicht- 
hulse 71 ein. Bei einer Ruckzugsbewegung sorgt die Feder 75 dafur, dass 
die Dichthulse 71 nach wie vor gegen die Kammerwand 14 angepresst 
wird. Erst wenn die Dichthulse 71 einen (nicht dargestellten) Anschlag an 
der Dichthulse 71 erreicht hat, wird die Dichthulse 71 von der Kammer- 
wand 14 gelost. 
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Bezugszeichenliste 



10 Roboterarm 

1 1 Stufe 

12 Arbeitskammer 
14 Kammerwand 
16 ; Zugangsoffnung 
18 Gehauseflansch 
20 Dichtelement 

30 Dichtelement 

3 1 Ablaufoffnungen 

32 Dichtflansch „ 

33 Ringsteg 

34 Dichthiilse 

35 Abschnitt mit grofien Durchmesser 

36 Abschnitt mit mittlerem Durchmesser 

37 Abschnitt mit kleinem Durchmesser 

38 Hohlraum 

39 Gummilamellen 
( 40 Federn 

42 Anschlag 

50 Dichtelement 

51 Dichthiilse 

52 Flanschabschnitt 

53 Abstreifer 

58 Hohlraum 

59 Gummibalg 

60 Halteeinheit 

62 Fuhrungssaulen 

63 Endanschlag 
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Federn 

Dichtelement 

Dichthulse 

Austrittsoffnung 

Abstreifer 

Dichthulse 

Feder 

Langsachse des Roboterarms 
Rotationswinkel des Roboterarms 
Langsbewegung des Roboterarms 
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Anspruche 



1. Arbeitskammer fur eine Strahlanlage, die mit einem Roboterarm (10) 
zur Manipulation eines zu strahlenden Werkstucks versehen ist, mit 
einer Kammerwand (14), die eine Zugangsoffnung zum Einfuhren 
des Roboterarmes (10) aufweist, wobei im Bereich der Zugangsoff- 
nung (16) eine Dichteinrichtung vorgesehen ist, die zwischen Robo- 
terarm (10) und Kammerwand (14) abdichtet, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

an dem Roboterarm (10) ein Dichtelement (20, 30, 50, 70) befestigt 
ist, das um die Langsachse (A) des Roboterarmes (10) drehbar ist 
und das bei in die Arbeitskammer eingefuhrtem Roboterarm (10) 
zwischen diesem und der Kammerwand (14) abdichtet. 

2. Arbeitskammer nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

das Dichtelement (20, 30, 50, 70) alleine durch Anpressen des Ro- 
boterarmes (10) gegen die Kammerwand (14) in einen dichtenden 
Eingriff mit der Kammerwand (14) bringbar ist. 



Arbeitskammer nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, dass 

auch an der Kammerwand (14) ein weiteres Dichtelement vorgese- 
hen ist. 

Arbeitskammer nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, dass 

das Dichtelement (30, 50, 70) zwei Teile aufweist, von denen eines 
fest am Roboterarm befestigt ist, und das andere relativ zu dem ei- 
nen um die Langsachse des Roboterarmes (10) drehbar ist. 

Arbeitskammer nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, dass 

sich das Dichtelement (30, 50, 70) bei in die Arbeitskammer (12) 
eingefuhrtem Roboterarm (10) bis in das Innere der Arbeitskammer 
(12) erstreckt. 

Arbeitskammer nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, dass 

das Dichtelement (30, 50, 70) zwei Teile aufweist, die ineinander 
schiebbar sind. 

Arbeitskammer nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, dass 

das Dichtelement (30, 70) einen Hohlraum (38, 78) aufweist, der mit 
Ablaufoffnungen (31, 72) fur Strahlmittel versehen ist. 
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8. Arbeitskammer nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

das Dichtelement (30, 50, 70) einen Ringsteg (33, 52, 76) aufweist, 
der mit dem Aufienumfang der Zugangsoffnung in Eingriff bringbar 
ist. 

9. Arbeitskammer nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

zumindest ein Teil (34, 51, 71) des Dichtelementes, wenn das Dicht- 
10 element von dem Roboterarm (10) gegen die Kammerwand ange- 

presst ist, relativ zu dem Roboterarm (10) entlang dessen Langsach- 
se (X) verschiebbar ist. 

10. Arbeitskammer nach Anspruch 1, 

1 5 dadurch gekennzeichnet, dass 

das Dichtelement (50, 70) gegen die Kraft einer Feder (64, 75) in 
Richtung der Langsachse (X) des Roboterarms (10) bewegbar ist. 

( 11. Arbeitskammer nach Anspruch 1, 

20 dadurch gekennzeichnet, dass 

der Roboterarm (10) innerhalb des Dichtelementes durch eine zu- 
satzliche Dichtung, insbesondere einen Gummibalg (59), geschutzt 
ist. 

25 12. Arbeitskammer nach Anspruch 1 , 

dadurch gekennzeichnet, dass 

an der zur Arbeitskammer gerichteten Seite des Dichtelementes ein 
Abstreifelement (53, 73) angeordnet ist. 
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Verfahren zum Abdichten zwischen einer Kammerwand einer Ar- 
beitskammer fur eine Strahlanlage, insbesondere nach einem der 
vorstehenden Anspruche, und einem in die Arbeitskammer durch 
eine Zugangsoffnung eingefuhrten Roboterarm, wobei an dem Robo- 
terarm oder an der Kammerwand ein Dichtelement befestigt 1st, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

zu jedem Zeitpunkt wahfend eines Strahlvorganges entweder der 
Roboterarm mit einer festgelegten Mindestanpresskraft gegen das 
Dichtelement gedriickt wird, oder das Dichtelement von dem Robo- 
terarm mit dieser Mindestanpresskraft gegen die Kammerwand ge- 
driickt wird, um eine Abdichtung zwischen Kammerwand und Robo- 
terarm zu erzielen. 

15 14. Verfahren nach Anspruch 13, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

der Roboterarm wahrend des Strahlvorganges um seine Langsachse 
gedreht und /oder entlang seiner Langsachse bewegt wird. 

^20 15. Verfahren nach Anspruch 13, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

die Mindestanpresskraft zumindest teilweise durch die Kraft einer 
Feder aufgebracht wird. 
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Zusammenfassung 



Eine Arbeitskammer fur eine Strahlanlage weist einen Roboterarm zur 
Manipulation eines zu strahlenden Werkstucks auf, wobei die Arbeits- 
kammer eine Kammerwand mit einer Zugangsoffnung zum Einfuhren des 
Roboterarms besitzt. Im Bereich der Zugangsoffnung ist eine Dichteinrich- 
tung vorgesehen, die an dem Roboterarm drehbar befestigt ist, 
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